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PRÓLOGO
Los Controladores Lógicos Programables (PLC), se han convertido en 
una de las herramientas más importantes para soportar los proyectos de 
automatización que requieren las empresas. Las Interfaces Hombre Máquina 
(HMI) complementan los procesos de automatización, posibilitando una 
interacción más dinámica con las variables del proceso y la introducción de 
objetos que permiten el accionamiento de múltiples dispositivos, desarrollo 
de recetas y generación de informes de las variables de proceso. Otros equipos 
también son utilizados para controlar elementos específicos, como los 
motores y los sistemas de comunicación involucrados en una plataforma de 
automatización. Software y estándares de comunicación son empleados para 
programar y coordinar los PLC, las pantallas HMI y demás dispositivos de 
control. En las plataformas de SIEMES se habla por ejemplo del STEP 7 para 
programar el PLC y el WinCC para programar las HMI. 
El TIA PORTAL (Totally Integrated Automation Portal) es considerado como 
una herramienta que integra diferentes softwares de SIEMENS como son: 
el SIMATIC STEP 7, el WinCC y componentes y módulos para soluciones 
de automatización basadas en PC con SIMATIC. Con esto se pretende 
realizar una mejor planificación, procesamiento y operación de proyectos de 
automatización.
La Incrustación y Enlazado de Objetos (OLE) para control de procesos; que 
en conjunto es conocido como OPC, se utiliza como estándar de comunicación 
que permite compartir datos entre diferentes softwares por medio de una 
interfaz común. En una aplicación de control y supervisión, inmersa en una 
arquitectura de cliente servidor; el OPC representa la fuente de datos a nivel 
de planta y por medio de una aplicación en OPC se puede obtener e interactuar 
con estos datos, haciendo operaciones de lectura y escritura. 
Son muchas las aplicaciones y problemas que se pueden resolver integrando 
PLC, HMI, y software como STEP 7, WinCC, OPC y otros tipos como Matlab, 
LabView y Excel entre otros. LabView, por ejemplo, es un software orientado a 
la adquisición de datos, la automatización y a la comunicación. Los programas 
que por lo general se componen de instrumentos virtuales se ejecutan en un 
computador, dándole gran capacidad de procesamiento matemático. Estas 





Se puede entonces pensar en aplicaciones donde se integre el entorno de PLC 
con LabView por medio del OPC server. LabView puede ocuparse de las tareas 
de registro de datos durante periodos de tiempo, algoritmos para encontrar 
la función de transferencia de una planta, algoritmos de control PID y otras 
técnicas avanzadas y sistemas de monitoreo de variables y de comportamiento 
de la planta en una pantalla de PC.
El TIA PORTAL de SIEMENS incorpora funciones tecnológicas especiales que 
permiten realizar aplicaciones de control PID con salida análoga y digital y 
aplicaciones de control de movimiento por medio de servomotores o motores 
paso a paso.
En el desarrollo de este libro se presentan algunas aplicaciones típicas de 
automatización donde se hace uso del entorno del TIA PORTAL y el PLC 
SIEMES S7-1200, la función tecnológica para el control de movimiento, así 
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En el entorno industrial, la comunicación TIA PORTAL – LabView se 
convierte en una herramienta muy importante para el desarrollo de proyectos 
de automatización, pensando en la simulación y posterior montaje y puesta a 
punto.
El software TIA PORTAL es denominado por SIEMENS como un concepto 
que integra diferentes herramientas de automatización en un solo paquete, 
siendo útil para PLCs, paneles de operador, redes de comunicación y otros 
dispositivos (Vásquez, 2014). La versión del software con la que se realizan 
todos los procedimientos descritos a continuación es la 13 Professional. Y el 
PLC más utilizado es el que corresponde a la CPU 1214C/DC/DC/DC, 6ES7 
214-1AE30-0XB0 firmware 2.2. 
LabView es un lenguaje de programación que ha sido ampliamente adoptado 
en toda la industria, la academia y los laboratorios de investigación, como el 
estándar para la adquisición de datos y el software de control de instrumentos. 
Es un sistema de software potente y flexible de instrumentación y análisis que 
es multi plataforma, que puede ejecutarse en Windows, Mac OS X y Linux. 
Incluye todas las herramientas necesarias para la adquisición de datos (DAQ), 
análisis de datos y presentación de resultados. Con su lenguaje de programación 
gráfica, se programa usando un diagrama de bloques gráficos que compila a 
código máquina (Travis & Kring, 2006). Se utiliza la versión 2012 a 64 bits.
Para la integración entre los dos softwares se utiliza el módulo OPC (OLE 
for Process Control) de National Instruments, el cual es un estándar de 
comunicación en el campo de control y supervisión de procesos industriales, 
basado en una tecnología Microsoft, que ofrece un protocolo común para 
comunicación. Permite que componentes software individuales interaccionen 
y compartan datos a través de una arquitectura Cliente-servidor. Cualquier 
aplicación basada en OPC puede acceder a dicho servidor para leer/escribir 
las variables que ofrezca el servidor. 
Un servidor OPC es una aplicación de software (driver) que cumple con una 
o más especificaciones definidas por la OPC Foundation. En una arquitectura 
Cliente OPC/ Servidor OPC, el Servidor OPC es el esclavo mientras que 
el Cliente OPC es el maestro. Las comunicaciones entre el Cliente OPC y el 
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Servidor OPC son bidireccionales, lo que significa que los Clientes pueden leer 
y escribir en los dispositivos a través del Servidor OPC. 
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